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1 UVOD

Vyvoj stale novych aplikacii ndm umoziuje vypracovanie lepSieho rieSenia integracie
odlisnych systémov, ked’ze integracia je potrebna vo vicSine aplikacii, ktoré sa podielaju na
navrhu rieSenia. Prepojenim internetovej aplikacie a aplikacie na navrh rieSenia sa dociel'uje
vysoka efektivita, jednoduchost’ a pristupnost. Prostrednictvom webového prehliadaca
uzivatel' zada vstupné tdaje do html formulara, ktoré sa spracuju pomocou naprogramovane;j
aplikacie na navrh rieSenia daného problému pre program, ktory ju spracuje a vrati udaje do
d’alSej html stranky, ktora sa uzivatel'ovi zobrazi prostrednictvom webového prehliadaca.

MATLAB Web Server (MWS) toolbox je pridavny néstroj, ktory umoziuje spustanie
vytvorenych aplikacii v Matlabe. MWS je ovladany pomocou vstupného html formulara
nachadzajuceho sa na serveri, po ktorého odoslani MWS spracuje inStrukcie pripojenej
aplikacie, nachadzajucej sa na serveri. Vysledky vypo¢tov MWS vrati do inej html stranky
pomocou ¢iselnych udajov, ako su ¢isla, vektory, matice, tabul’ky, alebo vo forme obrazkov,
ktorymi su grafické priebehy simulacii.

Vytvorenie aplikacie pre zadany vypocet vyzaduje spravne porozumenie rieSené¢ho
problému: tedéria navrhu rieSenia, potrebnd simula¢na schéma, spravne prepojenie html kodu
s MWS oboma cestami a znalost’ programovacich jazykov.

V tejto praci by som chcel objasnit’ jednotlivé kroky ku konstrukcii webového modulu

pre navrh optimalneho regulatora cez Internet.



2 TEORIA NAVRHU POLYNOMICKYCH REGULATOROV

2.1 Navrh riadenia

Praca je venovana algebraickym metédam navrhu linedrnych spitnovézbovych
regulacnych obvodov. Algebraické metody riadenia je spolocny nazov pre metddy analyzy a
syntézy dynamickych systémov, ktoré vychadzaji z vonkajSieho opisu systému, ktory chapu
ako algebraicky objekt. Vysledky spocivaji v rieSeni algebraickych rovnic rdéznych typov.
Tieto metody boli pdvodne aplikované na rieSenie vel'mi jednoduchych problémov riadenia
ako stabilizacia a umiestnenie pdélov. Postupne sa z nich stali uzito¢né nastroje na rielenie
Sirokej triedy tloh (odstranenie poruchy, sledovanie referencného signalu, optimalne riadenie,
robustné riadenie, adaptivne riadenie, atd’.).

Zlomkové reprezentacie su vhodnym algebraickym prostriedkom na navrh
regulacnych obvodov. Podstata ich vyuzitia spociva v nasledujtcich krokoch:

e Najskor zvolime zakladnt poziadavku na regulacny obvod (najcastejSie to byva stabilita).

e Prenos riaden¢ho objektu vyjadrime ako podiel dvoch stabilnych prenosov.

e RieSenim diofantickej rovnice urc¢ime vSetky regulatory, ktoré stabilizuji dany objekt.

e Nakoniec vyhovieme d’al$im poziadavkam (napr. optimalnost’, robustnost’) na
regulacny obvod tym, Ze vyberieme vhodny parameter.

Tieto myslienky boli najskor rozvinuté v oblasti linedrnych diskrétnych systémov.

V algebraickom zmysle zodpovedajice oznaCenia rydzosti moZzu byt urobené
spdsobom, ktory je podobny zavedeniu pojmu stability. Navrh regulatorov sa redukuje na
rieSenie linearnych diofantickych rovnic, ktoré mozno v okruhu polyndémov algoritmicky
rieSit’ transformaciou na ststavu algebraickych rovnic. Tento spdsob syntézy regulatora je
vyhodny pre adaptivne riadenie, pretoze ponuka vyjadrenie parametrov regulatora ako
funkciu parametrov prenosu riadeného systému.

V dalSej Casti uvediem vysledky navrhu regulatora metédou umiestnenia pélov, ktory
spliuje urcité poziadavky. Jednd sa o navrh, ktory zaruci stabilitu spatnovézbového obvodu,
asymptotické sledovanie referencnej (ziadanej) veliCiny a odstranenie poruchove;j

veliCiny.



2.1.1 Uzavrety regula¢ny obvod
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Obr.1: Schéma uzavretého regulaéného obvodu (2DoF)

Majme uzavrety regulacny obvod podl’a obr. 1 opisany vztahmi
y=Gu+d,
u=C_Cw,

kde u je ak¢na veli¢ina, y je regulovana veli¢ina, w je ziadana veli¢ina a d je porucha na

vystupe riadeného systému.

Riadeny systém G, spétnovézbovy regulator C a priamovézbovy regulator C; mozno vyjadrit’

ako podiel dvoch prvkov z R, alebo P:

e riadeny systém G:

Ne B . B A
S e Ne=—, Dg=—,
.DC‘ A o M o My
kde Ng, Dg Ll Rysa A, B LI P;
e spitnovizbovy regulator C:

 Ne Y .Y X
C=p."x Ne=ap Pe=13p

kde N¢, Dc U Rpsa X, Y LI P;
e priamovézbovy regulator Cr:

. Ne. R i Y
C.=25=_"  Ng=-—,
" Do X LAV A

kde N¢r L) Rpsa R LI P;



e 7iadana veli¢ina w:

N, H H F
we 2w _ 2w Hw 5o Tw
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kde Ny, Dy, LI Rys a Hy, Fy, U1 P
e poruchova veli¢ina d:

- _'ﬂ"."-d o Hd - Hd D Fd

d= 94 24 =24 .
D:  Fy TR T MG

kde Ng, Dq [ Rys @ Hg, Fq [ P. Z predchadzajtcich vztahov vyplyva, ze M, M, a M3 [ S
musia byt polynémy s nasledujicimi stupnami:
deg M| > max(deg A, deg Fy,), deg M, > deg X, deg M3 > deg F,.

Ak N¢; = N¢ potom sa jednd o pripad jednoduchého spéitnoviazbového riadenia (1 Dof)
(obr. 2).

Ulohou syntézy riadenia je uréit' racionalne funkcie D¢, N¢; , N¢ [ Rps tak, aby

uzavrety regulacny obvod bol asymptoticky stabilny a regula¢na odchylka

( i NgNg, ) N, N ( DD ) Ny
E=W—Y= - A T T
- DeDe + NagNe [/ Dy, DeDe + NaNe ) Dy

konvergovala k nule.

Jd
oy

T

Obr. 2: Schéma uzavretého regulacného obvodu (1DoF)

2.1.1.1 Stabilita

Uzavrety regulaény obvod na obr. 1, resp. 2 je stabilny vtedy, ked” menovatel

uzavretého regulacného obvodu Dg D¢ + Ng Nc je jednotka v okruhu Ry. Z tejto podmienky



vyplyva, ze stabilizujice (spitnovidzbové) regulatory ziskame rieSenim diofantickej rovnice
(Bezoutovej Identity): DgDc + NgN¢ = 1.
Ak poZadujeme okrem stability uzavretého regulacného obvodu aj stabilitu regulatora,

potom hovorime o silnej stabilizacii.

2.1.1.2 Asymptotické sledovanie

Obr. 3: Sledovanie ziadanej hodnoty

Z poziadavky asymptotického sledovania ziadanej hodnoty (asymptotic tracking)
vyplyva, zZe chyba sledovania (regula¢na odchylka):

. o 1 _'ﬂl\'l-c _'hl'l'l-(_-_' B _'ﬂl'l'l-u|
E=wW—Y= B DgDe + NagNe D_w

musi byt stabilna (obr. 3). Aby odchylka bola stabilna, musi byt’ menovatel’ jednotka v R,.
To zZnamena, ze musi byt stabilny uzavrety regulacny obvod.

Regulacna odchylka je potom v tvare:

. Ny
g = [] — _'h'l."c‘_'n'l."(_'_'r l D—% :

Pretoze Ny, nie je Specifikované, musi Dy, delit’ 1 - NgN¢, v okruhu Rps. Z tejto podmienky
vyplyva, ze musi existovat’ prvok Nz [J Ry taky, ze 1 - NgN¢; = DyNz.

Preto priamovéizbovy regulator C; existuje vtedy a len vtedy, ak Dy a Ng st
nesudelitelné v okruhu R,.

Vsetky stabilizujuce 2 DoF (z angl. two degrees of freedom) regulatory zabezpecCujiuce

asymptotické sledovanie Ziadanej veli¢iny su potom dané nasledovne



o _ No_ Ne+DeQ
- Dc Dg— NeQ'
_'a"t'-(_'_'r - _'a"t'-(_'_'w + D3,

D¢ Dey — Ne@Q '

o =

kde Dco , Ncro » Neo U Rps st partikularne rieSenia a Q, Q; [ Ry st 'ubovol'né polynomy s
obmedzenim, ze D¢y - NgQ # 0. Toto obmedzenie nie je vel'mi prisne, pretoze D¢y - NgQ sa
méze  identicky zmenitt na nulu iba pre jeden pripad volby Q.
Nakoniec chybu sledovania moZeme vyjadrit’ v tvare

e = _'“"."-EH%..

2.1.1.3 Odstranenie poruchy

Jd’
Yol G _;I_ W

- (_-’ S T ¥ \_\_)__.‘
Obr. 4: Odstranenie poruchy
Poruchové veli¢iny z hl'adiska ziskavania informécii sa delia na meratel'né a

nemeratelné. Struktiira obvodu pre kompenzaciu portich (z angl. disturbance rejection) zavisi

na tom, ¢i je poruchova veli¢ina meratel'na alebo nemeratel'na.
Meratel’na porucha

Ak uvazujeme iba merate'ni poruchovi veli¢inu, potom jej dynamicky uc¢inok na
regulovanu veli¢inu moZe byt aproximovany prenosovou funkciou ana

kompenzaciu tejto poruchy sa moze pouzit’ dopredny regulator.

Nemeratel’na porucha
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Uvazujme uzavrety regulatny obvod, v ktorom na vystupe systému posobi
nemeratelnd porucha d. Model spétnovézbového obvodu pre odstranenie poruchy je na
obr. 4. Pokial’ nevieme merat’ poruchu na vystupe systému, potom ju ziadnym regulatorom
nevieme uplne odstranit’. Mézeme vSak navrhnuat’ taky regulator, ktory zabezpeci, Ze vystupna

veli¢ina bude asymptoticky stabilna. Potom bude vplyv poruchy asymptoticky potlacany.
7 poziadavky stability uzavretého regulacného obvodu vyplyva, ze vystup

o DeaDe Ny
N DGD(" =+ _'ﬂ"."-c_'“‘f'-(_'_' -Dd

y

musi byt stabilny. Dosadenim bude vystup v tvare

DeDeNy
Y=—p,

Aby vystup bol stabilny, musi byt menovatel’ jednotka v Rps. Aby sme to
dosiahli, musi sa D4 vykratit’ s cCitatelom (za predpokladu, ze Dy a Dg st nesudelitené).
Pretoze v Ccitateli je volitelny iba prvok D¢, mézeme ho zvolit v tvare D¢ = Dy D('.
Stabilizujuce (spdtnovdzbové) reguldtory, ktoré zabezpecuju asymptotické odstranenie

poruchy potom ziskame rieSenim modifikovanej diofantickej rovnice
Dcﬂdﬁic + NegNg =1 (De = Dd-lr-:*"r.'.':'-

Vyhoda 2 DoF struktary regulatora oproti 1 DoF Struktire je v tom, Ze vlastnosti

spatnej vizby mo6zu byt’ tvarované nezavisle na vlastnostiach sledovania.

2.1.1.4 Metéoda umiestnenia polov

Treba si uvedomit, ze diofantické rovnice nie su polynomické rovnice, ale rovnice
v okruhu Ry. Pretoze rovnice v okruhu R, nevieme riesit, musime ich konvertovat’ na
rovnice v okruhu P (t.j. na polynomické rovnice).
Podmienku stability v okruhu polynémov:
AX+BY=MM,=M.

V okruhu polynomov plati aj;

FwZ + BR=MM,=M:
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Pretoze M; a M, su stabilné polynomy, ich sic¢in M je tiez stabilny polynom. Ak
polyném M je zvoleny & priori, potom regulator je navrhnuty metédou umiestnenia polov.
Vnutornd stabilita uzavret¢ho obvodu s pélmi danymi polynomom M je dosiahnutd a tiloha
sledovania ma rieSenie vtedy a len vtedy, ak dvojice polynémov A, B a Fy, B su
nesudelitelné.

Spétnovdzbova Cast’ regulatora je dana rieSenim diofantickej rovnice
AX+BY =M,
a priamovézbova Cast’ regulatora je dand rieSenim d’alSej diofantickej rovnice

FyZ+BR =M.

2.2 Polynomické LQ riadenie

Ulohou polynomického optimalneho riadenia je najst regulator, ktory okrem
asymptotickej stability spétnovdzbového systému a minimalizacie kvadratického kritéria
zabezpeci aj asymptotické sledovanie referencnej (ziadanej) veliCiny. Pri
polynomickom spojitom riadeni mozno rozlisit' dva typy kritérii optimalneho riadenia (v

kvadratickom zmysle).

Deterministické riadenie (typ LQ - Linear Quadratic) - minimalizuje kritérium

I
—
e,
¥
|
=
¥
J—
=~

kde ¢ > 0, y 0 st vahové koeficienty. Cielom tohto pristupu je minimalizovat’ toto kritérium

tak, aby uzavrety regulacny obvod (zobrazeny na obr. 5) definovany vztahmi

y=Gu+d,G=B/A,

u=Ce,C=Y/X,

bol asymptoticky stabilny. Potom prava strana diofantickej rovnice ma tvar
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M = DDy,
kde stabilny polyném D, je uréeny spektralnym faktoriza¢nym rozkladom
D:D.=yA"A+vB'B

a polynom Dy je l'ubovol'ny stabilny polyndm.
Nekonvenény LQ problém suboptimalneho sledovania je zalozeny na

minimalizacii modifikovaného kvadratického funkcionalu

kde e = w - y oznacuje regulacni odchylku. Kvadraticky funkcional méze byt prepisany

pouzitim Parsevalovho teorému, na ziskanie vyrazu v komplexnej oblasti

F.
—

Nekonvencné LQ sledovanie pre 1 DoF

Definujme stabilné polynémy D, a Dy ziskané zo spektralnych faktorizacii
D".D.=¢A‘F'AF + yB'B

D'D;= A'H AH

potom stabilita a rieSenie deterministickej LQ tlohy je dané polyndmami reguldtora Y., X,
vypocitanymi z dvojice diofantickych rovnic. RieSenie existuje vtedy ak AF a B si

nesudelitel'né. Regulator C. = Y ~(FX,) je dany rieSenim dvojice diofantickych rovnic
¢BD;- AFV =D’ Y,
yA'F'Dr- BV =D".X,

Ak st polynomy AF a B nesudelite'né, potom dvojica diofantickych rovnic je redukovana do

diofantickej rovnice

13



AFX. + By =D.D¢

Nekonvencné LQ sledovanie pre 2 DoF

Definujme stabilné polynomy D, a D¢ ziskané zo spektralnych faktorizacii
D".D.=¢AF 'AF + yB'B

D'Dr= A'H'AH

DD, =H'H

potom stabilita a rieSenie deterministickej LQ tlohy je dané polyndémami regulatora Y., X,
vypocitanymi z dvojice diofantickych rovnic. RieSenie existuje vtedy ak AF a B si

nesudelitel'né. Regulator C. = Y ~(FX,) je dany rieSenim dvojice diofantickych rovnic
eBD;- AFV =D’ Y.
yA'F'Dr- BV =D".X,

Ak st polynomy AF a B nesudelitel'né, potom dvojica diofantickych rovnic je redukovana do

diofantickej rovnice
AFX. + By =D.Dr
FW + BR = D.D;

Vyhodou LQ regulatorov je skuto¢nost, Ze regulacné pochody su optimalne. Toto
vSak z matematického hl'adiska plati iba v pripade
e zvoleného kritéria,

e ak objekt a model su zhodné a linearne.

14



3 POUZITE TECHNOLOGIE

Pre spravny chod MWS je potrebné splnit’ podmienky zo strany uzivatel’a aj najmai serveru:
Strana klienta vyZaduje:

e TCP/IP pripojenie pocitaca na siet’

Prenosova rychlost’ zavisi na pozadovanom komforte. Vel'kost’ dat, ktord moZze server

vratit’ (ako odpoved’ na jeden dotaz) je obmedzena na 256 kB.

e program pre prezeranie HTML stranok

V sucasnosti najbeznejsSie pouzivané prehliadace su Netscape Navigator, Microsoft Internet
Explorer, Opera, Mozilla. Nutnost’ pouzitia vysSich verzii vyssie menovanych
prehliadacov zavisi na tom, ¢i budu do formularovych a vystupnych HTML stranok
vkladané novsie znacky, Java Skripty a podobne.

Strana serveru vyZaduje:

e poditac pripojeny na siet’ (TCP/IP)

naroky na opera¢ni pamat’: sucet narokov jednotlivych programov + max 256 kB na

jedného uzivatel’a (klienta)
operacny systém Windows NT nebo LINUX
program Matlab 5.3 alebo vyssi a jeho sucast MWS

WWW server, ktory podporuje CGI — Apache

3.1 Web Server — Apache

Apache je nakonfigurovany WWW server, ktory dokaze spustat skripty (¢i iné
programy) s moznostou predavat’ data zaslané od vzdialenych uzivatel'ov prostrednictvom
CGI rozhrania. Je to nevyhnutna poziadavka na pocitac, ktory ma sluzit’ ako server. Apache je
nenaro¢ny l'ahko dostupny WWW Server pracujuci na platforme Windows i Linux. Pri jeho

instalacii vyzaduje inStalacny program niekol'ko informacii: patri medzi ne meno domény ¢i

15



jej IP adresa, port, adresar kam sa majt ulozit’ programové a konfiguracni subory, kmenovy
adresar pre WWW stranky a emailova adresa spravcu serveru. Jednym z dolezitych dotazov je
to, ako sa ma WWW server Apache spustat. Je potrebné zvolit’ volbu service, aby server
pracoval i pri odhlaseni uzivatel'a (spravcu). Po dokonceni inStalacie by mal byt uz server
funkény. Desiatky dalSich parametrov je mozné ovplyvnit modifikdciou parametrov
ulozenych v niekol’kych konfigura¢nych suboroch v podadresari conf. Takto sa uskutocniuje
nastavenie jednotlivych vlastnosti WWW serveru. NajdoblezitejSie pre vzdialeny pristup
k MWS je nastavenie niekolkych parametrov, ktoré vo windowse nastavime v subore
http.conf nachadzajtiiceho sa v adresari apacha /Conf/:

e povolenie behu CGI aplikacii a nastavenie adresara, z ktorého buda spustané

AddModule mod_cgi.c

ScriptAlias /cgi-bin/ "C:/Apache/cgi-bin/"

e nastavenie adresara, v ktorom budu ulozené stbory a nastavenie pristupu k

adresaru
DocumentRoot "C:/www"
<Directory />
Options FollowSymLinks
AllowOverride None

</Directory>

e do adresara cgi-bin/ je potrebné nakopirovat’ spustaci subor MWS — matweb.exe

a vytvorit’ subor matweb.conf s nasledovnou Struktarou:

o do hranatych zatvoriek uvedieme ndazov nasej aplikacie, napr. [LQreg]

o dalej miserver = a ndzov nasho serveru, napr. miserver = localhost

o nakoniec uvedieme za prikazom mldir = cestu k nasej apliacii, napr. mldir =

C:/www/LQreg
e cely priklad:
[LOreg]
mlserver=Ilocalhost
mldir=C:\www\LQreg
Tymto je WWW server pripraveny na spolupracu s MWS.

16



3.2 MATLAB Web Server (MWS)

Ked mame MWS nainstalovany a nakonfigurovany mdézeme zacat’ s tvorbou prezentacie.
Od tvorcov prezentacie sa ziada, aby pripravil:

e HTML stranku s formularom pre zadanie parametrov vypoctu

e funkciu (funkcia) v Matlabe (m-file) pre vlastny vypocet (napr. LQreg.m).

Parametrom tejto funkcie je Struktara so vstupnymi datami (z formulara). Vystupom tejto
funkcie je textovy retazec s vyslednou HTML strankou (postupnost’ znakov:
<html><head> hlavicka </head><body> obsah stranky </body></html>)

e 3ablonu vystupnej stranky HTML pre jednoduché generovanie skuto¢nej vystupnej

stranky HTML (napr. sablona.html).

MWS disponuje funkciou, ktord vie jednoduchym postupom nahradit’ parametre v Sablone
skutoénymi udajmi (Cislo, textovy retazec, matice cCisiel ako tabulka, meno stboru s
obrazkom grafu, ...). Nie je teda nutné zaoberat sa vo funkcii LQreg.m generovanim
nepremnnych casti HTML kodu. Tento subor vSak nieje nevyhnutny, pretoze kod vyslednej
HTML stranky moZe byt generovany aj priamo funkciou LQreg.m.

Vlastny proces vymeny dat prebieha nasledovne. Po zobrazeni stranky formular.html zada
uzivatel’ pozadované parametre a odosle formular stlacenim tlacidla "Odoslat™ (angl. Submit).
Udaje sa prenesu cez rozhranie CGI metddou POST programu matweb.exe na WWW server.

Cast’ kodu v stibore formular.html vyzera takto:

<form action="/cgi-bin/matweb.exe" method="post" name="formular"">
<input type="hidden" name="mlmfile" value="LQreg">
..uzZito&né data...

</form>

Medzi idajmi formuléra sa pomocou skrytého pola mimfile prenesie aj meno funkcie
(bez koncovky "m"), ktord bude spracovavat’ tidaje. Program matweb.exe je klientom MWS.
Prijaté udaje transformuje a vracia spdt. Matlab Web Server potom spusti prisluchajicu
funkciu (LQreg.m).

Teraz uz spustena funkcia (LQreg.m) vytvara zo vstupnych dat tdaje, ktoré sa maji

objavit’ vo vyslednej HTML stranke. Aby sa maximalne zjednodusilo zostavovanie ich kodu,
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disponuje Matlab Web Server funkciou Atmirep. Do nej vstipi ako parameter nazov suboru so
Sablonou vystupnej HTML stranky (sablona.html) a Struktira s vypocitanymi tidajmi (Cisla,
vektory, matice, textové retazce). Funkcia nacita tuto Sablonu a nahradzuje vyskyty
$premenna$ skutoénymi hodnotami (Cisla, retazce). Vektory a matice sa automaticky
formatuju do podoby tabuliek (vkladaju sa znacky <TABLE>, <TR>, <TD>, ...). Vysledkom
tejto funkcie je retazec s vyslednym kédom HTML stranky. Tento retazec sa s ukoncenim
behu funkcie (LQreg.m) vrati cez WWW server prehliadacov HTML stranok. (pozn. funkcia

htmlrep sa vola vo vnutri funkcie, ktora spracovava data (LQreg.m)).

3.3 HTML

HTML je jazyk sluZziaci na programovanie www stranok. Umozniuje ndm jednoducho
vytvorit’ vstupny formular formular.html a vystupnt Sablonu sablona.html.

Obsah HTML stranky je uzavrety medzi tagmi <HTML> a </HTML>, v ktorych st vnorené
dalsie tagy <BODY> a </BODY>.

HTML jazyk obsahuje mnozstvo dalSich prikazov = tagov, umozinujucich vytvorit
jednoduchy a ucelny vzhl'ad www stranky.

Parovy tag <TABLE></TABLE> nam vytvori tabulku, ktorej pocet a riadkov a
stipcov si uréujeme sami d’al§imi tagmi: <tr> a </tr> pre riadky a do nich sa vnaraji tagy <td>
a </td> pre stipce. Tag <TABLE> obsahuje nasledujiice parametre:

e align — obtekanie tabul’ky ostatnym textom

e cellpadding - vnatorny okraj buniek

o cellspacing - vonkajsi okraj buniek

e border - Sirka ramceka buniek

e width - minimalna Sirka tabulky

e height - minimalna vyska

e background - obrazok na pozadi buniek

e bgcolor - farba pozadia buniek

e bordercolor - farba ramc¢eka

e frame vykreslenie ram¢eku okolo prikazmi: void, border, box, hsides, vsides,
above, below, lhs, rhs

o rules vykresleni mriezky prikazmi none, all, rows, cols, groups
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Pérovy tag <p></p> slizi na tvorbu odsekov textu.
Najdolezitejsie HTML tagy v mojej praci, su tie ktoré st potrebné na vytvorenie

formulara. Preto ich popisem osobitne v nasledujuce;j Casti.

3.3.1 Formulare

Zaciatok formuldra oznacuje tag <FORM>, koniec </FORM>. Medzi ne sa vkladaju
jednotlivé tagy ovladacich prvkov (textové pole, radio button, checkbox, ...). Tag FORM ma
nasledujice parametre:

e action - adresa (URL), na ktorej je umiestneny obsluzny program. Pre nas nim bude

vzdy matweb.exe

e method - urCuje sposob zasielania formularovych dat. Pouzijeme metédu POST.
Priklad prazdneho formulara:

<form action="/cgi-bin/matweb.exe" method="POST">

</form>

Teraz je potrebné vlozit’ skryté pole s menom mlmfile, jeho pred nastaveny udaj urcuje, ktora
funkcia (m-file) sa ma spustit’ (bez pripony m).

<INPUT type="hidden" name="mlmfile" value="vypocet">
Neparova tag <INPUT> sa pouziva aj pre dalSie vstupné ovladacie prvky. Vyznam jej
nasledujtci:

e type - urcuje druh

e name - ndzov

e value — prednastavena hodnota (po nacitani stranky alebo po stlaceni tlacidla reset)

Parameter #ype moze nadobudat’ tieto hodnoty:

e text - vloZi jednoriadkové textové vstupné pole formulara. Ak je urcend pociato¢na
hodnota, zobrazi sa v textovom poli. Velkost' zobrazovaného pola (pocet znakov)
mozno urCit parametrom SIZE; maximalny pocet znakov pomocou parametra
MAXLENGTH.

Hodnotou tohto prvku je text zadany v textovom poli.

e password - vlozi jednoriadkové textové pole na zadanie hesla. Namiesto znakov

zaddvanych uzivatelom sa zobrazuje znak "*" (hviezdicka). Velkost' zobrazovaného
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pol'a (pocet znakov) mozno urcit parametrom SIZE; maximalny pocCet znakov
pomocou parametra MAXLENGTH.

Hodnotou tohto prvku je text zadany v textovom poli. Pozor! zadavanie hesla pomocou

formuléra nie je bezpecné a to najmé pri pouziti metody "GET"!

e checkbox - vytvori zaSkrtavacie policko formulara. Pociatocné "zaskrtnutie" mozno
dosiahnut’ pouzitim parametra CHECKED.

Hodnotou zaskrtavacieho policka je hodnota "on", ak je zaSkrtnuty.

e radio - vytvori prepinac. Prepina¢ sa sklada zo skupiny vstupnych poli typu "radio",
ktoré maji rovnaké meno a z ktorych méze byt aktivny prave jeden. Pociato¢né
"zaskrtnutie" mozno dosiahnut pouzitim parametra CHECKED v niektorom
prepinaci.

Hodnotou prepinaca je hodnota uvedena v parametri VALUE toho prepinaca, ktory si

uzivatel’ vybral.

e file - vytvori "browsovacie" tlacidlo a textové pole (na pripadne zadanie mena suboru)
na vyber suboru na lokalnom pocitaci a umozni odoslanie stiboru spolu s formularom.
Pozri <FORM> a parameter ENCTYPE.

e hidden - umoznuje vlozit’ do formulara skryti informaciu, ktora sa bude prenasat’ pri
kazdom odoslani formuléra. Polozka sa nijakym sposobom nezobrazuje v prehliadaci.

Hodnotou skrytého pol’a je priamo hodnota uvedena v parametri VALUE.

e submit - vloZi odosielacie tlacidlo formulara. Aktivovanim tohto tlacidla sa odovzda
riadenie programu, ktory je uvedeny v parametri ACTION prikazu <FORM>.

Tento prvok zaroven vracia po odoslani hodnotu uvedeni v VALUE.
e reset - vygeneruje nanovo formular s po¢iatocnymi hodnotami.

Tento prvok nevracia hodnotu.

3.3.2 JavaScript

JavaScript je programovaci jazyk, ktory se pouziva v internetovych strankach.

Zapisuje se priamo do HTML kédu, ¢o je velka vyhoda, pretoze je to jednoduché.
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JavaScript je klientsky skript. To znamena, Ze sa program odosiela se strankou na klienta (do
prohliedaca) a az potom tam je vykonavany. (Protikladom klientskych skriptov su skripty

serverové, ktoré sd vykonavané na serveri a ku klientovi ida uz len vysledky.)

Co je treba vediet’

o HTML, aspon zdklady

o zaklady programovania, aspoil syntax

charakteristiky jazyka - JavaScript je jazyk

e interpretovany -- nemusi sa kompilovat’

e objektovy -- vyuziva objektov prehliadaca a zabudovanych objektov
e zavisly na prehliadaci -- funguje ale vo véac¢Sine prehliadacov

e case sensitivny -- zaleZi na velkosti pisma v zapise

» syntaxou podobny jazykom C, Java a podobnym

obmedzenie jazyka

JavaScript funguje len v prehliadaci.

o UZivatel’ moze JavaScript zakazat’

o Existuji roézne odlisné verzie jazyka i prehliadacov, ¢o vedie k ¢astym chybam.

e Nevie pristupovat’ k suborom (okrem cookies) ani k ziadnym systémovym objektom.

e Nevie ziadne data ulozit’ (okrem cookies).

poZitiev HTML
e mozno kontrolovat’ odchadzajuce formulare, ¢i su vyplnené a ak s ¢i st vyplnené
spravnymi pozadovanymi udajmi
e ovladanie prvkov a objektov HTML stranky

e piSe sa do prudu dokumentu:

Toto je normdlny text stranky.<br>
<script>
document.write ("Napisal JavaScript");

</script>
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4 TVORBA PREZENTACII VMWS

4.1 VSeobecny popis
Struktara s datami formulara je odovzdana funkcii uréenej vo formularovom dotaze (ako
skryty parameter). Téato funkcia vracia formou vystupného retazca cely kod vyslednej HTML
stranky spolu s vypocitanymi udajmi, priCom ak sa chceme vyhnut’ vypisovaniu jednotlivych
vstupnych ale i pomocnych vypoctovych premennych, je potrebné jednotlivé riadky pri pisani
funkcie ukoncovat’ bodkociarkou. Vypis je totiz presmerovany na klientsky WWW prehliadac
(Struktira HTML dokumentu by potom nebola spravna).
Struktira m-suboru, ktora spracovava vstupné dta z predoslého formuléra a vypocita ich méa
tieto kroky:
e function retstr = regul(instruct, outfile) - definovanie funkcie
e cd(instruct.mldir); - nastavenie pracovného adresara na hodnotu ulozeni v polozke
mldir, tato polozka sa pridava automaticky a jej hodnota je urCend nastavenim
v stbore matweb.conf
¢ nasleduju prikazy matlabu, napr. a = 12;
e outstruct.premenna = 12; - prideli premennt, ktora bude vysledkom vypoctov m-
suboru
e templatefile = which('template.html'); - nastavenie suboru, ktory sa spusti v pripade
hlasenia chyby pocas behu prezentacie

e retstr = htmlrep(outstruct, templatefile); - funkcia vracajiica vysledné premenné MWS

4.2 Aplikovanie na konkrétny pripad

4.2.1 Vstupny formular

Doteraz sme videli len vSeobecny zapis formulara potrebny pre spravny beh MWS. Teraz

si ukdzeme ako by mal vyzerat’ hotovy formular:

<FORM action="/cgi-bin/matweb.exe" method="post" name="formular"
onSubmit="return potvrd();">
<!—- Zadefinovanie formulara a konfiguracia -->

<input type="hidden" name="mlmfile" value="LQreg">

Cas Startu simulacie:
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<input type="text" size="10"

maxlength="10"

Cas dosiahnutia Ziadanej veliéiny:

<input type="text" size="10"

Velkost zZiadanej veliciny:

<input type="text" size="10"
Cas zasiahnutia poruchy:
<input type="text" size="10"
Velkost poruchy:

<input type="text" size="10"
Citatel prenosu systému:

<input type="text" size="32"

Menovatel prenosu systému:

<input type="text" size="32"
Vahovy koeficient fi
<input type="text" size="10"
Vahovy koeficient psi

<input type="text" size="10"

maxlength="10"

maxlength="10"

maxlength="10"

maxlength="10"

maxlength="30"

maxlength="30"

maxlength="10"

maxlength="10"

name="cas_simulacie" >

name="cas_ziadanej hodnoty" >

name="velkost ziadanej hodnoty" >

name="cas poruchy" >

name="velkost poruchy" >

name="citatel prenosu" >

name="menovatel prenosu" >

name="£fi">

name="psi">

<input type="submit" name="Submit" value="simulovat" >

<!—
potom MWS -->

Tlaéidlo simulovat odosle formuldr na spracovanie,

<input type="reset" name="Reset" value="zmazat">

najprv pre JavaScript

<!— Tlac¢idlo reset zmaze Udaje vo formulari -->
<input type="button" name="ukazka" value="naplnit ukaZkou" onclick="napln() ;">
<!—- Tlac¢idlo naplnit uké&zkou naplni formuldr ukdzkou -->

</FORM>

Overovanie spravnosti vyplnenia formularu prebieha JavaScriptom, tak Ze najprv overime, ¢i
je zadané cislo, v pripade polynémov otestujeme prvy a posledny znak ak st to [ ], tak

rozdelenim vnutra podl'a medzier ziskame ¢isla, ktoré znovu otestujeme ¢i st naozaj Cisla:

<!— Naplnenie ukézkou -->
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function napln ()

{

document. formular.cas simulacie.value="500";

document. formular.cas ziadanej hodnoty.value="10";
document.formular.velkost ziadanej_ hodnoty.value="5";
document. formular.cas_poruchy.value="100";

document. formular.velkost poruchy.value="0.2";
document. formular.citatel prenosu.value="[1 3 4]";
document. formular.menovatel prenosu.value="[2 3 5 7]";
document. formular.fi.value="100";

document. formular.psi.value="2";

}

<!—- Overenie vyplnenia formuldra a spravneho vyplnenia formuldra -->

function potvrd() {

var chyba = false; //zadefinovanie premennej, ktord neodosle formular

if (document. formular.cas_simulacie.value=="") {alert ('Zadajte prosim dizku c&asu
simulacie!') ;chyba="true';} // zistuje ci je zadana hodnota

if (isNaN (parseInt (document.formular.cas simulacie.value))) {alert ('Zadajte prosim
diZku céasu simuldcie ako &islo nie znaky!');chyba='true';} //zistuje ci =zadana hodnota je
cislo

if (document.formular.cas_ziadanej hodnoty.value=='") {alert ('Zadajte prosim cas
Ziadanej hodnoty!');chyba='true';} // zistuje ci je zadana hodnota

if (isNaN (parselInt (document.formular.cas_ziadanej_ hodnoty.value))) {alert ('Zadajte
prosim ¢as Ziadanej hodnoty ako &islo nie znaky!');chyba='true';} //zistuje ci zadana hodnota
je cislo

if (document. formular.velkost ziadanej hodnoty.value=='") {alert ('Zadajte prosim
velkost Zziadanej hodnoty!');chyba='true';} // zistuje ci je zadana hodnota

if (isNaN(parselInt (document.formular.velkost ziadanej hodnoty.value))) {alert('Zadajte
prosim velkost Zziadanej hodnoty ako ¢&islo nie =znaky!');chyba='true';} //zistuje ci zadana

hodnota je cislo

if (document. formular.cas_poruchy.value=="" {alert ('Zadajte prosim cas
poruchy!"');chyba="true';} // zistuje ci je zadana hodnota

if (isNaN(parselnt (document.formular.cas poruchy.value))) {alert('Zadajte prosim cas
poruchy ako ¢islo nie znaky!');chyba='true';} //zistuje ci zadana hodnota je cislo

if (document. formular.velkost poruchy.value=="'") {alert ('Zadajte prosim velkost
poruchy!"');chyba="true';} // zistuje ci je zadana hodnota

if (isNaN(parselnt (document.formular.velkost poruchy.value))) {alert ('Zadajte prosim
velkost poruchy ako ¢islo nie znaky!');chyba='true';} //zistuje ci zadana hodnota je cislo

if (document.formular.citatel prenosu.value=="'") {alert ('Zadajte prosim Citatela
prenosu!');chyba="'true';} // zistuje ci je zadana hodnota

var t=document.formular.citatel prenosu.value; //nacita hodnotu
var cl,c2,hodnota; //pomocne premenne
cl=t.charAt (0);

if (cl!='[") chyba=’'true’; //skontroluje ci je to prenos
c2=t.charAt (t.length-1);

if (c2!=’]1") chyba='true’;
hodnota=t.substring(l,t.length-1).split(" "); //vytiahne cisla medzi []

for(i = 0; 1 < hodnota.length; i++){
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if (isNaN(parselnt (hodnota[i]))) {alert('Zadajte prosim medzi =zatvorky <¢isla miesto

znakov!') ;chyba='true';} //zistuje ci zadana hodnota je cislo
}

if (document.formular.menovatel prenosu.value=='"') {alert('Zadajte prosim menovatela
prenosu!');chyba="'true';} // zistuje ci je zadana hodnota

var t=document.formular.menovatel prenosu.value;
var cl,c2,hodnota;
cl=t.charAt (0);

if (cl!='[") chyba=’'true’; //skontroluje ci je to prenos
c2=t.charAt (t.length-1);

if (c2!="1") chyba='true’;
hodnota=t.substring(l,t.length-1) .split(" ");//vytiahne cisla medzi []

for(i = 0; 1 < hodnota.length; i++){

if (isNaN(parselnt (hodnota[i]))) {alert('Zadajte prosim medzi =zatvorky <¢isla miesto
znakov!') ;chyba='true';} //zistuje ci zadana hodnota je cislo
}

if (document. formular.fi.value=="'") {alert ('Zadajte prosim koeficient
fil');chyba="true';} // zistuje ci je zadana hodnota

if (isNaN(parselInt (document.formular.fi.value))) {alert('Zadajte prosim koeficient fi
ako ¢islo nie znaky!');chyba='true';} //zistuje ci zadana hodnota je cislo

if (document. formular.psi.value=="") {alert ('Zadajte prosim koeficient
psi!');chyba="true';} // zistuje ci je zadana hodnota

if (isNaN (parselnt (document.formular.psi.value))) {alert('Zadajte prosim koeficient psi
ako ¢islo nie znaky!');chyba='true';} //zistuje ci zadana hodnota je cislo

if (chyba) {return false;} //ak nastane niekde chyba neodosle formular

if (chyba==false) document.formular.submit(); //formular bez chyby, ide na spracovanie

MWS

4.2.2 Spracovanie Uudajov v Matlabe
Takto vyzera nas subor LQreg.m
function retstr = LQreg(instruct, outfile) //zadéiatok m-suboru

// kontrola &i pri$li tdaje z formulara

if (isempty(instruct.citatel prenosu) |isempty(instruct.menovatel prenosu))
outstruct.errormsg='Nezadali ste niektory z polynomov prenosu systemu!'; errorcode=l;

elseif (isempty(instruct.fi)| isempty(instruct.psi)

outstruct.errormsg='Nezadali ste niektory vahovy koeficient!'; errorcode=1;

elseif (isempty (instruct.cas simulacie) | isempty (instruct.cas_ziadanej hodnoty) |
isempty (instruct.velkost ziadanej hodnoty) | isempty (instruct.cas poruchy) |
isempty (instruct.velkost_poruchy))

outstruct.errormsg='Nezadali ste niektory z parametrov simulacie!'; errorcode=1;

elseif (spolycheck(instruct.citatel prenosu) | spolycheck(instruct.menovatel prenosu)),
outstruct.errormsg='Nespravne zadane polynomy. Pravdepodobne Vam niekde chybaju hranate
zatvorky, alebo ste zadali neciselnu hodnotu';

errorcode=2;
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elseif (spolydeg(instruct.citatel prenosu) > spolydeg(instruct.menovatel prenosu)),

outstruct.errormsg='Polynom citatela nesmie byt vyssieho radu ako polynom menovatela!';

errorcode=4;

else
errorcode=0;
end
//ak déjde k chybe spusti sa ndhradnd strénka
if errorcode~=0,
templatefile = which('template.html');
retstr = htmlrep (outstruct, templatefile);
return
end
//konverzia na polynomy a cisla
B=mat2pol (str2num(instruct.citatel prenosu));
A=mat2pol (str2num(instruct.menovatel prenosu));
Fi=str2num(instruct.fi);
Psi=str2num(instruct.psi);
F=s;
//spektralna faktorizacia
[Df,j]=spf (A'*A);
[Dr,jl=spf(1'*1);
[Dc, j]=spf (Fi*A'*F'*A*F+Psi*B'*B) ;
[P,Q]l=axbyc (A*F,B, Dc*Df) ;
[W,R]=axbyc (F,B,Dc*Dr); //spektridlna faktorizacia len pre 2DoF
//konverzia
Pl=pol2mat (P) ;
Ql=pol2mat (Q) ;
Bl=pol2mat (B) ;
Al=pol2mat (A) ;
Wl=pol2mat (W); //len pre 2DoF
Rl=pol2mat (R); //len pre 2DoF
scheme name='LQregs2';
open system('LQregs2'); //otvorenie schémy
//Gprava prenosov
gG=sprintf ('%s/G',scheme name);
gR=sprintf ('%s/R',scheme_name) ;
gRl=sprintf ('%s/R1l', scheme name) ;
//vyplnenie simulaé&nej schémy
AA=sprintf ('[%s]',num2str (Al));
BB=sprintf (' [%s]',num2str(Bl));
set_param(gG, 'Denominator',AR);
set param(gG, 'Numerator',BB);
QQ=sprintf (' [%s]',num2str (Ql));
PP=sprintf (' [%$s]',num2str(P1l));
set_param(gR, 'Denominator', PP);
set param(gR, 'Numerator',QQ);
//len pre 2DoF

WW=sprintf (' [%s]',num2str (W1)) ;
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RR=sprintf (' [%s]',num2str(R1l));
set param(gRl, 'Denominator', WW) ;
set _param(gRl, 'Numerator',RR);
//nastavenie parametrov simulécie
cas_sim = num2str (double (str2num(instruct.cas_simulacie)));
set param(scheme name, 'Solver', 'ode45', 'StopTime',cas sim);
set_param(scheme_name, 'Solver', 'ode45', 'Max step size', 'auto');
cas_ziad = num2str (double(str2num(instruct.cas_ziadanej_ hodnoty)));
cas_chyba = num2str (double (str2num(instruct.cas poruchy)));
big ziad = num2str (double (str2num(instruct.velkost ziadanej hodnoty)));
big chyba = num2str (double (str2num(instruct.velkost _poruchy)));
ziadana=sprintf ('%s/ziad', scheme name);
set param(ziadana, 'Time',cas ziad);
set_param(ziadana, 'Before','0'");
set_param(ziadana, 'After',big ziad);
poruchazsprintf('%S/poruch’,schemeiname);
set param(porucha, 'Time',cas chyba);
set _param(porucha, 'Before','0");
set_param(porucha, 'After',big chyba);
warning off;
sim(scheme_name) ;
bdclose('all');
//nastavenie menoviek simulacie
f=figure('visible', 'off"');
plot (simout (:,1),simout(:,2));
xlabel ('t [s]'); ylabel ('w(t)');
titlestring=sprintf ('Vysledok simulacie vypocitaneho regulatora');
title(titlestring);
outstruct.GraphFileName = sprintf ('priebeh.jpeg');
wsprintjpeg(f, outstruct.GraphFileName); //vystup obrazku zo simulécie
close all;
//zadanie vystupnych veliéin
outstruct.cas simulacie=instruct.cas simulacie;
outstruct.cas_ziadanej_hodnoty=instruct.cas_ziadanej_hodnoty;
outstruct.velkost ziadanej hodnoty=instruct.velkost ziadanej hodnoty;
outstruct.cas poruchy=instruct.cas poruchy;
outstruct.velkost poruchy=instruct.velkost_ poruchy;
outstruct.citatel prenosu=pol2html (B1);
outstruct.menovatel prenosu=pol2Zhtml (Al);
outstruct.fi=instruct.fi;
outstruct.psi=instruct.psi;
outstruct.rl citatel=pol2html (Q1);
outstruct.rl menovatel=polZhtml (P1);
outstruct.r2_citatel=pol2html (Wl);
outstruct.r2 menovatel=polZ2html (R1);
//koniec m-suboru
templatefile = which('sablona.html');
if (nargin == 1)
retstr = htmlrep (outstruct, templatefile);
elseif (nargin == 2)

retstr = htmlrep (outstruct, templatefile, outfile);end
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4.2.3 Vystupna stranka

Sablona sa lisi od beznej HTML stranky tym, Ze na zvolenych miestach st zapisané
medzi znakmi $ mend poloziek — premennych, ktoré maji byt nahradené konkrétnymi

hodnotami tak, ako ich predava dana obsluzna funkcia (v tomto pripade vypocet):

Vysledok= $meno premennej$

V pripade, ze vystup ma charakter tabul’ky alebo matice a ak chceme, aby sa matica
zobrazila ako tabul’ka (s orAmovanim), vyuzijeme nasledujuci kod. Pocet stipcov a riadkov je
pritom urceny skuto¢nou velkostou matice. Prikazy <#> a <td> mozno doplnit
parametrami, aby sme docielili pozadovany vzhl'ad (zarovnanie, farby, oramovanie,...). To
isté je mozné upravit’ aj priamo v prikaze <table>.
<table autogenerate="$meno matice$">
<tr>
<td>
</td>

</tr>

</table>
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5 PRIKLADY

5.1 1 DoF

Po otvoreni suboru formular.html ndjdeme formular na zadavanie parametrov. Zadavame
od vrchu dlzku simulécie, pociato¢ny cas ziadanej veli¢iny, kone¢nd velkost ziadanej
veliiny, cas, v ktorom sa objavi porucha, velkost' tejto poruchy, Citatela a menovatela
prenosu nasho spétnovdzbového modelu a vahové keoficienty.

» £as simulacie: (100
» tas Ziadanej hodnoty: [ 8
» velkost' ZFiadanej hodnoty: 5

+ as poruchy: 50

» velkost poruchy:

zmazaf
simulovat napinif ukaZkou

Ako je zobrazku vidiet dizka simulacie je 500 s, poéiatoény Gas ziadanej veli¢iny O s,
kone¢na velkost’ Ziadanej veliCiny 5, Cas, v ktorom sa objavi porucha 50 s, velkost' tejto
poruchy 1, Ccitatela a menovatela prenosu nasho spétnovdzbového modelu a véhové
keoficienty.

Vysledok po odoslani je

Wysledok simulacie vypocitaneho regulatora
6 T T T T T T

ts]
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Druhy krat som si zvolil dizku simulacie 500 s, po¢iatoény &as Ziadanej veliGiny O s,
konecnd velkost” Ziadanej veliiny 6, Cas, v ktorom sa objavi porucha 50 s, velkost' tejto

poruchy 0.5, iny Citatel' a menovatel’ prenosu nasho spétnovézbového modelu iiné vahové

keoficienty
v fas simuldcie: |1(0( s
* L adanej hodnoty: | ]
+ velkost' Ziadanej hodnoty: |G
» Zas poruchy: 50 s
» velkost’ poruchy: (05
» Citatel prenosu: [18 3]
* menovatel’ prenosu: [3713 1 [l
LR T H 1
zmazafl
simulovaf naplnif ukazkou
a vysledok je
“ysledok simulacie wypocitaneho regulatora
B T T T T T T T T
g
t[s]
5.2 2 DoF

Pre 2 DoF obvod su priebehy odlisné.
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+ &as simuldcie: 100
» Cas Fiadanej hodnoty: [
» velkost' Ziadanej hodnoty: 5
* Cas pm'uih_\': 50
» velkost' poruchy: |1
+ Citatel prenosu: ([1]

* menovatel’ prenosu: [3 1 3]

zmazal
simulovaf naplnil ukaZkou

Ako je zobrazku vidiet dizka simulacie je 500 s, po¢iatoény &as Ziadanej veliGiny O s,
konecna velkost' ziadanej veli¢iny 5, ¢as, v ktorom sa objavi porucha 50 s, velkost' tejto
poruchy 1, C(Citatela a menovatela prenosu nasho spétnovdzbového modelu a vahové

keoficienty.
Vysledok po odoslani je

Vipslindak sirmulacse vgpacitaniho gulatari
B T T T T l T T T T
|
\
sk - h
7
{
|
o 1
=13l
R |
28
0 . . . . L . . . .
(] 10 0 n 40 0 0 k] 0 £ 100

Druhy krat som si zvolil dizku simulacie 500 s, po¢iatoény &as Ziadanej veliGiny O s,
kone¢na velkost’ ziadanej veliCiny 6, Cas, v ktorom sa objavi porucha 50 s, velkost tejto
poruchy 0.5, iny Citatel' a menovatel’ prenosu nasho spétnovézbového modelu iiné vahové

keoficienty
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a vysledok je

* £as simuldcie:

+ fas Ziadanej hodnoty:

+ velkoost’ Fiadanej hodnoty:
» ¢as poruchy:

» velkost peruchy:

» Citatel’ prenosu:

» menovatel’ prenosu:

0 5
A

50 s
05

183]
[31311]

zmazal

«g: 100
s |1
simulovaf napinit ukazkou
Wysledok simulacie wypocitaneho regulatora
7 T T T T T T T
of h_
sk 4
4 J
H
3 i
2 4
s i
0 L I I L L I L L I
0 10 20 a0 40 £0 60 70 a0 90 100
t[s]
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6 ZAVER

V tejto praci som stru¢ne priblizil problematiku instalacie ako i konfigurovania WWW
serveru Apache ako i Matlab Web Serveru. Bliz§ie som sa zaoberal vyuzivanim vzdialeného
pristupu uzivatel'ov k modelom systémov prostrednictvom internetu, ktory umoznuje
modelovanie dynamickych vlastnosti systémov. Rozpracoval som postup pri vytvarani
takychto modelov zahtiajuci vytvaranie vstupnych HTML formularov, vytvaranie riadiacich
funkcii a nakoniec vytvorenie vystupnej HTML Sablony. Na zaklade takto vymedzenych
postupov som vytvoril dynamicky navrh LQ regulatora 1 DoF a 2 DoF systému s prikladmi.
Na prezentaciu prechodovych charakteristik jednotlivych veli¢in som vyuzil grafy
zobrazujuce sa prostrednictvom vystupnej HTML sablony. Zaverom mozno konStatovat’, ze
sa mi podarilo vytvorit’ funkéné modely jednotlivych systémov, ktoré je mozné ovladat’

prostrednictvom internetového pristupu.
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Conclusion

In this review I tried to briefly explain the installation and configuration of WWW server
Apache and also Matlab Web Server. More extensively I debated using remote access of users
to models of systems via internet, which allows modelling of dynamic properties of systems. |
described the technique of creating such models concerning creating input HTML forms,
creating control functions and finally output HTML templates. Following these methods I
created interactive models design of LQ regulator of 1DoF and 2DoF sysems with examples.
The results — transmission functions I presented in the graphical way — by showing graphs at
output HTML template. I can summarize that I succeed by creating functioning models of

particular systems. All of these can be control by remote internet access.
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